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ppnranF. FT SYSTEME DE COMMANDE GESTUELLE D'UN 
APPAREIL 

5 La presente invention concerne un proceae et un dispositif de commande d'un 
appareil muni d'un ecran d'affichage tel qu'un micro-ordinateur ou un poste de 
television, ou d'un appareil de projection. 

Elle s'applique notamment, mais non exclusivement, a la commande d'un 
1 0 appareil par l'interm6diaire d'un pointeur affich6 sur un ecran d'affichage ou a 
la selection de zones d'affichage sur un tel ecran d'affichage. 

Pour deplacer un pointeur sur un ecran d'affichage ou selectionner des zones 
d'affichage, on a developp* a cet effet des systemes de souris, de surface 
15 sensible au toucher, de manche a balai, de boules roulantes ou encore 
d'ensembles de boutons. II existe egalement des telecommandes munies de 
touches de commande, communiquant avec le systeme qui contrdle l'ecran 
d'affichage par l'interm£diaire d'une liaison infrarouge, radio ou par ultrasons. 

20 Ces systemes presentent toutefois de nombreuses limitations notamment en 
termes d'ergonomie. >;• 
En effet, la plupart de ces systemes (souris, surface sensible, mancheja balais, 
boule roulante) presentent 1' inconvenient de necessiter une surface horizontale 
sur laquelle ils peuvent etre poses, et doivent en general se trouver a proximite 

25 de l'appareil a commander, si bien qu'ils sont mal adapts aux presentations en 
public. 

On a egalement d6velopp6 des systemes capables de detecter des mouvements 
de l'utilisateur a l'aide de capteurs portes par l'utilisateur ou connectes a 

30 l'appareil a commander. Un tel systeme est par exemple decrit dans le brevet 
US 6 275 214. Ce systeme met en oeuvre une camera connectee a l'appareil a 
commander et un pointeur laser port6 par l'utilisateur qui projette sur un ecran 
d'affichage un spot laser qui est d6tect6 par un systeme d'analyse d'image reli6 
a la camera. Pour pouvoir reproduire le fonctionnement d'une souris et en 

35 particulier des boutons de la souris permettant d'introduire notamment des 
commandes de validation d'un choix ou d'une position,' le pointeur laser 
comprend des boutons de commande qui modifient la forme ou la couleur du 
spot projet6 sur l'ecran. Cette solution pr6sente 1' inconvenient d'etre 
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relativement couteuse a mettre en ceuvre, du fait de la mise en ceuvre d'une 
camera et d'un pointeur laser commandable pour pouvoir eri modifier la couleur 
ou la forme de spot. En outre, pour 6tre totalement portable et mobile, le 
pointeur laser doit 6tre muni de sa propre alimentation eiectrique, ce qui lui 
5 confere une autonomic d'autant plus limitee que son encombrement est r6duit. 

Le brevet US 5 703 623 decrit un dispositif de pointage comprenant des 
capteurs de mouvement suivant trois axes pour d&ecter des changements de 
position et/ou d'orientation, et des moyens de calcul couples aux capteurs de 
10 mouvement. 

Le brevet US 5 737 360 decrit un dispositif de commande d'&ements affiches 
sur un ecran, ce dispositif comprenant un boitier de forme ovoTde destinS a 6tre 
tenu dans la main et renfermant des accelerometres destines a detecter certains 
1 5 motifs de mouvements de la main. 

La demande de brevet WO 00/63874 decrit un dispositif de pointage destinS a 
Stre tenu dans la main et concu pour detecter un deplacement (une acceleration) 
dans les trois dimensions sans contact avec une surface, et d&ecter la pression 
20 de la main de l'utilisateur. Ce dispositif est concu pour se connecter par une 
liaison filaire a un ordinateur, ce qui en limite les possibility d'utilisation. 

Tous ces dispositifs s'averent encombrants, coOteux a fabriquer, et lorsqu'ils ne 
comportent pas de liaison filaire, ils presentent une autonomic limit6e 

25 

La presente invention a pour but de supprimer ces inconvenients. Cet objectif 
est atteint par la prevision d'un proc<§d£ de commande d'un appareil muni d'un 
afficheur d'image associe a un ecran d'affichage, le proc6d6 mettant en ceuvre 
un dispositif de commande porte" par l'utilisateur, et comprenant des Ctapes 
30 consistant k mesurer des mouvements du dispositif de commande, determiner 
des commandes a appliquer a l'appareil k commander en fonction des mesures 
de mouvements du dispositif de commande, et appliquer les commandes a 
l'appareil a commander. 



Selon l'invention, ce procedS comprend en outre des etapes au cours 
desquelles : 
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premier axe, et transmet les mesures de mouvements sous la forme de 
signaux vers un dispositif de traitement connecte a l'appareil a commander, 
et 

- le dispositif de traitement determine des commandes a appliquer a l'appareil 
5 a commander, les commandes comprenant une information de deplacement 
dans un plan non parallele au premier axe, detenninee a l'aide des signaux 
recus du dispositif de commande, et une information d'activation de 
commande determinee en fonction des mesures de mouvement suivant le 
premier axe, recues du dispositif de commande. 

10 

Selon un mode de realisation de l'invention, les mesures de mouvements 
suivant le premier axe, effectuees par le dispositif de commande sont des 
mesures d' acceleration du dispositif de commande suivant le premier axe, le 
dispositif de traitement ddterminant l'information d'activation de commande en 
1 5 comparant I' acceleration mesuree a au moins un seuil pr<5d6fmi. 

Selon un autre mode de realisation de l'invention, le dispositif de traitement 
determine des mouvements du dispositif de commande suivant un second axe 
non parallele au premier axe en mesurant des dephasages d'un signal emis par 
20 le dispositif de commande et recu par au moins deux antennes disposees 
espacees suivant le second axe. 

De preference, le dispositif de traitement determine des mouvements du 
dispositif de commande suivant un second et un troisieme axes non paralleles 
25 entre eux et non paralleles au premier axe, en mesurant des dephasages d'un 
signal emis par le dispositif de commande et recu par au moins trois antennes 
disposees espacees respectivement suivant chacun des second et troisiemes 
axes. 

30 Avantageusement, le signal sur lequel porte les mesures de dephasage contient 
les mesures de mouvements du dispositif de commande suivant au moins le 
premier axe. 

Selon un autre mode de realisation de P invention, ce procede comprend une 
35 etape de transmission periodique d'un signal d'activation au dispositif de 
commande, les etapes de mesure et de transmission! des mesures de 
mouvements du dispositif de commande etant effectuees uniquement a la suite 
de lar6ception du signal d'activation. 
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Selon un autre mode de realisation de Tinvention, ce proc6d£ comprend une 
6tape de doublage de la frequence du signal d'activation par le dispositif de 
commande pour obtenir un signal ayant une frequence double du signal 
5 d'activation, et une &ape de modulation du signal a frequence double pour 
transmettre les mesures de mouvement du dispositif de commande vers le 
dispositif de traitement. 

L'invention concerne egalement un systeme de commande d'un appareil muni 
1 0 d'un afficheur d'image associe a un ecran d'affichage, le systeme de commande 
comprenant un dispositif de commande portd par l'utilisateur et communiquant 
avec r appareil a commander, le dispositif de commande comprenant des 
moyens pour mesurer ses mouvements. 

15 Selon Tinvention, les moyens de mesure de mouvements du dispositif de 
commande sont concus pour effectuer une mesure de mouvement suivant au 
moins un axe, le dispositif de commande comprenant des moyens pour emettre 
des signaux contenant les mesures de mouvements, le systeme comprenant en 
outre un dispositif de traitement connecte a l'appareil a commander comportant 

20 des moyens pour recevoir les signaux contenant les mesures de mouvements, 
transmis par le dispositif de commande, et des moyens pour determiner des 
commandes a appliquer a l'appareil a commander, les commandes comprenant 
une information de deplacement dans un plan non parallele au premier axe, 
d&erminee a l'aide des signaux recus du dispositif de commande, et une 

25 information d'activation de commande determined en fonction des mesures de 
mouvements suivant le premier axe, effectuees par le dispositif de commande. 

Selon un mode de realisation de Tinvention, le dispositif de commande 
comprend des moyens pour mesurer T acceleration du dispositif de commande 
30 suivant le premier axe, et pour transmettre au dispositif de traitement les 
mesures d' acceleration suivant cet axe, le dispositif de traitement comprenant 
des moyens de comparaison des mesures d' acceleration recues a un seuil 
prSd<§fini, pour determiner Tinformation d'activation de commande. 

35 Selon un autre mode de realisation de Tinvention, le dispositif de traitement 
comprend au moins deux antennes disposees espacees suivant un second axe 
n-vn parallele :tu jircmicr axe. dec. moyens pour m -surer H?s dcphasaaes entire les 
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des moyens pour determiner un deplacement du dispositif de commande suivant 
le second axe en fonction des dephasages mesures par les moyens de mesure de 
dephasage. 

5 Avantageusement, le dispositif de traitement comprend au moins trois antennes 
dispos6es espacees respectivement suivant respectivement un premier et un 
second axes non paralleles entre eux et non paralleles au premier axe, des 
moyens pour mesurer des dephasages entre les signaux emis par le dispositif de 
commande et recus par les antennes, et des moyens pour determiner un 

10 deplacement du dispositif de commande dans un plan contenant les seconds et 
troisiemes axes, en fonction des dephasages mesures par les moyens de mesure 
de dephasage. 

Selon un autre mode de realisation de l'invention, le dispositif de traitement 
15 comprend des moyens de transmission periodique d'un signal d' activation au 
dispositif de commande, le dispositif de commande comprenant des moyens 
pour detecter une reception du signal d'activation, des moyens pour se mettre 
au moins partiellement hors tension en l'absence de detection d'un signal 
d'activation, et des moyens pour activer la transmission de signaux vers le 
20 dispositif de traitement pendant une duree predefinie a la suite de la reception 
du signal du signal d'activation. 

Selon un autre mode de realisation de l'invention, le dispositif de traitement 
comprend des moyens pour emettre le signal d'activation sous la forme d'un 
25 signal radioeiectrique. 

Alternativement, le dispositif de traitement comprend des moyens pour emettre 
le signal d'activation sous la forme d'un signal lumineux. 

30 Selon un autre mode de realisation de l'invention, le dispositif de commande 
comprend des moyens pour transmettre les signaux de mesure de mouvements 
suivant au moins le premier axe sous la forme d'un signal radioeiectrique. 

Alternativement, le dispositif. de commande comprend des moyens pour 
35 transmettre les signaux de mesure de mouvements du dispositif de commande 
suivant au moins le premier axe sous la forme d'un signal lumineux. 

Selon un autre mode de realisation de l'invention, le dispositif de commande 
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comprend un intetrupteur pour le mettre hors tension. 

Selon un autre mode de realisation de l'invention, le dispositif de commande 
presente une forme telle qu'il peut s'engager sur un doigt de l'utilisateur. 

5 

Selon un autre mode de realisation de l'invention, le dispositif de commande 
comprend un interrupteur pour le mettre hors tension, dispose de maniere a 6tre 
sous tension uniquement lorsqu'il est engage sur un doigt de l'utilisateur. 

10 Des modes de realisation pr^feres de l'invention seront decrits ci-apres, a titre 
d'exemples non limitatifs, avec reference aux dessins annexe's dans lesquels : 

La figure 1 represente schematiquement un systeme de commande 
selon l'invention ; 

15 Le s figures 2a et 2b montrent plus en detail un premier mode de 

realisation, respectivement du dispositif de commande et du 
dispositif de traitement du systeme de commande represent sur la 
figure 1 ; 

Les figures 3a et 3b montrent un second mode de realisation, 
20 respectivement du dispositif de commande et du dispositif de 

traitement du systeme de commande represents sur la figure 1 ; 

Les figures 4a et 4b montrent un troisieme mode de realisation, 
respectivement du dispositif de commande et du dispositif de 
traitement du systeme de commande represents sur la figure 1 ; 

25 Le s figures 5a et 5b montrent un quatrieme mode de realisation, 

respectivement du dispositif de commande et du dispositif de 
traitement du systeme de commande represente sur la figure 1. 

La figure 1 represente un systeme de commande d'un appareil 40, en particulier 
d'un appareil associe a un afficheur d'image, tel qu'un ordinateur ou un poste 
30 de television, muni d'un ecran d'affichage 41 ou d'un projecteur video. Ce 
systeme comprend un dispositif de commande 1 destine a etre porte par 

rutilisateur ec concu pour emcitrc ri*-. simaiK de incu' em-nt. un disoafiltif d~ 
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le dispositif de commande pour determiner des commandes a appliquer a 
l'appareil a commander 40, le dispositif de traitement 20 etant connect* a cet 
effet a l'appareil a commander. 

5 Sur la figure 2a, le dispositif de commande 1 comprend : 

- des d6tecteurs de mouvement 8, tels qu'un accelerometre a deux axes, pour 
mesurer les mouvements du dispositif de commande, appliques par 
l'utilisateur suivant deux axes, a savoir un axe vertical Y et un axe horizontal 

10 Z perpendiculaire au plan de l'ecran d'affichage 41, 

- une antenne 12 d'emission reception pour recevoir un signal d'activation 
emis par le dispositif de traitement 20 et emettre en r6ponse des signaux 
fournissant des mesures de mouvement mesurees par les detecteurs de 

15 mouvement 8, 

- un coupleur 2 directionnel connects a l'antenne 12 pour orienter le signal 
d'activation capte par l'antenne et applique a une premiere borne vers une 
seconde borne connectee a un circuit de detection 3 accorde sur la frequence 

20 F du signal d'activation, et orienter les signaux appliques a une troisieme 
borne vers la premiere borne, 

- un doubieur de frequence en quadrature 5 connecte au circuit de detection.3 
et fournissant sur deux sorties respectivement deux signaux I et Q ayant une 

25 fr6quence 2F double de la frequence F du signal d'activation, respectivement 
en phase et en quadrature de phase, 

- deux modulateurs 6, 7 par exemple du type en anneau, recevant en entr6e les 
signaux I et Q et les valeurs de mouvement mesurees par les detecteurs de 

30 mouvement 8 pour moduler les signaux I et Q avec les valeurs de 
mouvement mesur6es, et 

- un sommateur amplificateur 4 connecte aux deux modulateurs 6, 7 concu 
pour additionner et amplifier les signaux I et Q modules, la sortie du 

35 sommateur etant connectee a la troisieme borne du coupleur 2 pour que les 
signaux I et Q modules soient 6mis par l'antenne 12. i 

Les detecteurs de mouvements peuvent egalement dtre de type gyroscopes ou 
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&re coitus pour d&ecter des mouvements par mesure d'effet doppler sur le 
signal recu. 

Pour moduler les signaux en quadrature I et Q a la frequence 2F, les signaux de 
mesure issus des detecteurs de mouvement 8 sont par exemple des signaux 
carres periodiques dont le rapport cyclique varie en fonction de 1' acceleration 
mesure, ce rapport cyclique etant par exemple egal a 50 % en l'absence 
deceleration et variant de + ou - 10% par g ^acceleration, suivant le sens de 
l'acc&enrtion appliquee au dispositif de commande 1. 

Le fait d'utiliser une frequence porteuse 2F de transmission des mesures egale 
au double de la frequence F recue, permet d'eviter les effets de larsen. 

Le dispositif de commande 1 est aliment par un circuit d'alimentation 
comprenant une source 10 de tension continue autonome. Avantageusement, la 
tension d'alimentation est appliquee aux differents composants du dispositif de 
commande par l'interm<5diaire d'un circuit de commande d'alimentation 9 
recevant en entree un signal de detection delivr6par le circuit de detection 3. De 
cette maniere, le dispositif de commande 1 est actif uniquement lorsqu'il recoit 
le signal d'activation emis par le dispositif de traitement 20. On peut prevoir 
d'inserer dans le circuit de commande d'alimentation 9 un condensateur 11 
permettant de maintenir la tension d'alimentation pendant un certain temps 
apres la fin de la reception du signal d'activation. 

25 Grace a ces dispositions, le dispositif de commande 1 presente une faible 
consommation electrique. II peut done Stre alimente a l'aide d'une pile de petite 
taille tout en ayant une grande autonomic 



15 



20 



30 



35 



Sur la figure 2b, le dispositif de traitement 20 comprend : 

- un generate™- 26 du signal d'activation a la frequence F, ce circuit etant 
coupld a une antenne demission 36 et relie a un doubleur de frequence en 
quadrature 27 fournissant deux signaux I et Q a la frequence 2F 
respectivement en phase et en quadrature de phase, 

- deux antennes de reception 34, 35 de preference espacees I'une de r autre. 

poui rcccvolr ley. signau:: emis pir lc .lispo? itif tic iommand-. 1 ^ antzw. 
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frequence 2F, 

- deux demodulateurs synchrones 28, 29 recevant en entree le signal I a la 
frequence 2F issu du doubleur en quadrature 27 et respectivement les 
signaux en sortie des filtres 32, 33 et delivrant en sortie des signaux de 
mesure de 1' acceleration suivant l'axe Y, 

- deux demodulateurs 30, 31 synchrones recevant en entree le signal Q a la 
frequence 2F issu du doubleur en quadrature 27 et respectivement les 
signaux en sortie des filtres 32, 33 et d&ivrant en sortie des signaux de 
mesure de Tacceleration suivant l'axe Z, 

- quatre echantillonneurs 22 a 25 pour echantillonner les signaux de mesure de 
1* acceleration issus respectivement des quatre demodulateurs 28 a 31, et 

15 

- un processeur 21, par exemple de type microprocesseur, pour traiter les 
signaux de mesure echantillonnSs issus des echantillonneurs 22 a 25, et en 
deduire une commande a appliquer a l'appareil a commander 40,, et 
commander le generateur 26 pour declencher p6riodiquement remission du 

20 signal d'activation. 

Le processeur 21 est programm6 pour declencher remission du signal 
d'activation pendant une duree correspondant au temps necessaire aux 
acc61erometres pour fournir une mesure, et avec une periodicite suffisante, 
25 tenant compte de la vitesse de variation de l'acceteration susceptible d'etre 
mesuree. 

La liaison entre le dispositif de commande 1 et le dispositif de traitement 20 
peut etre une liaison radio. Dans ce cas, la frequence F de reference du signal 
30 d'activation est de preference choisie dans l'intervalle situe entre 400 MHz et 
800 MHz, par exemple egale a 433 MHz. 

On peut prevoir egalement de disposer, en serie avec la source 10 de tension 
continue du dispositif de commande 1, un interrupteur 13 actionnable par 
35 l'utilisateur pour commander la mise sous tension du dispositif. 

i 

Le systeme de commande qui vient d'etre decrit fonctionne de la maniere 
suivante. 
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Le processeur 21 du dispositif de traitement 20 commande le generateur pour 
qu'il emette periodiquement un signal d'activation (a la frequence F) pendant 
une duree par exemple de l'ordre de 5 ms. 

5 

La d&ection par le ddtecteur 3 du dispositif de commande 1 de ce signal 
d'activation capt6 par l'antenne 12, declenche l'application de 1' alimentation 10 
aux composants du dispositif de commande pendant une duree d' environ 5 ms 
reglee par la valeur du condensateur 1 1. Le signal recu est en outre filtrS par le 

1 0 d<Stecteur puis traits par le doubleur en quadrature 5 qui fournit les deux signaux 
sinusoidaux en quadrature I et Q a la frequence 2F. Dans les modulateurs 6 et 7, 
les signaux Carre's Y et Z dflivrfs par l'acc<Herometre 8 modulent par exemple 
en phase les signaux I et Q utilises comme des porteuses. Les signaux modules 
sont ensuite additionnes et amplifies par le circuit additionneur amplificateur 2, 

1 5 puis appliques en entree du coupleur 2 pour Stre emis par 1* antenne 12. 

Les signaux modules, additionnes a la frequence 2F sont recus par les antennes 
34, 35 du dispositif de traitement 20. Parallelement, le signal a la frequence F 
gener<§ par le generateur 26 est trait£ par le doubleur en quadrature 27 qui 
20 genere des signaux en quadrature I et Q a la frequence 2F. Ces signaux sont 
utilises pour d<§moduler les signaux recus par les antennes 34, 35 et 
respectivement filtres par les filtres 32, 33. Cette demodulation qui est effectuee 
par les quatre d6modulateurs 28 a 31 permet d'obtenir quatre signaux Y D , Y G , 
Zd, Z g qui sont echantillonn&> et appliques en entree du processeur 21 

25 

La commande determinee par le processeur 21 peut comprendre une 
information de deplacement dans le plan XY et une information d'activation de 
commande en fonction de l'acc&eration mesuree suivant l'axe horizontal Z. 

30 L'information de deplacement suivant l'axe vertical Y est obtenue a partir de 
l'un des signaux echantillonne Y Q ou Y D , auquel on a retire^ la valeur de 
1'apesanteur g, et en effectuant une double integration de la valeur 
d'acceleration resultante. L'information de deplacement suivant un axe X 
parallele a Taxe passant par les deux antennes 34, 35, et de preference 

35 horizontal et parallele a 1'ecran d'affichage 41, est obtenue a partir du 
dephasage que le processeur 21 peut mesurer entre les signaux echantillonnes 

I li Zl i p. eu . tfl J..,-.. 
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L'information d'activation de commande est par exemple une information 
binaire obtenue par comparison a un seuil de V acceleration mesur^e suivant 
Taxe Z. De cette maniere, l'utilisateur peut declencher 1' activation d'une 
commande en appliquant au dispositif de commande 1 un mouvement simulant 
5 un mouvement d'appui sur une touche de commande. 

Le traitement des informations d' acceleration est done effects par le dispositif 
de traitement 20 qui est fixe et connecte a l'appareil a commander. II en resulte 
que le dispositif de commande 1 comporte un petit nombre de composants (pas 

10 de microprocesseur). It peut done eW integr6 dans un bonier de petites 
dimensions, par exemple de la forme d'un de a coudre, ou d'un anneau, dans 
lequel rutilisateur peut enfiler un doigt avec lequel l'utilisateur simule des 
mouvements de deplacement et de commande. Dans ce cas, rinterrupteur 13 
peut avantageusement Stre dispose a l'interieur du de pour prendre une position 

1 5 fermee uniquement lorsque l'utilisateur y introduit un doigt. 

Les figures 3a et 3b represented un second mode de realisation pr£fer6 du 
dispositif de commande et du dispositif de traitement du systeme de commande 
selon ^invention. Sur ces figures, les mesures d' acceleration suivant les. axes Y 

20 et Z sont transmises entre le dispositif de commande la et le dispositif de 
traitement 20a sous la forme de signaux lumineux, par exemple dans le domaine 
des infrarouges, tandis que la liaison radio bidirectionnelle entre ces deux 
dispositifs est conserv6e a la fois pour la transmission du signal d'activation du 
dispositif de commande la et pour la determination d'un deplacement suivant 

25 un troisieme axe X par la mesure du dephasage de signaux provenant du 
dispositif de commande et recus par deux antennes disposes sur l'axe X. 

Sur la figure 3a, le dispositif de commande la comprend deux emetteurs de 
lumiere 41, 42, par exemple des diodes electeoluminescentes, qui recoivent 

30 respectivement les signaux de mesure d' acceleration suivant les axes Y et Z 
d61ivres par l'accelerometre 8. Par rapport au dispositif de commande 1 
representd sur la figure 2a, le dispositif la comprend done un circuit 
d'activation simplify comprenant un simple doubleur de frequence 45, relte a la 
sortie du d&ecteur de signal 3 accords sur la frequence F du signal d'activation, 

35 et un amplificateur 44 connect a la sortie du doubleur 45 pour amplifier le 
signal a la frequence 2F et l'appliquer a l'entree du coupleur 2 pour qu'il soit 
emis par l'antenne 12. 
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Les longueurs d'onde demission des deux emetteurs 41, 42 sont differentes, de 
maniere a pouvoir Stre recues separement par le dispositif de traitement. 

Le dispositif de commande la represent^ sur la figure 3 a est adapte au dispositif 
5 de traitement 20a montre sur la figure 3b. Ce dispositif de traitement comprend 
deux recepteurs de signaux lumineux 51, 52, adaptes a la d&ection des signaux 
emis respectivement par les emetteurs 41 et 42, ces recepteurs &ant par 
exemple des diodes detectrices de lumiere sensibles aux plages de longueurs 
d'onde respectives des signaux emis par les emetteurs 41, 42. 

10 

Le dispositif de traitement 20a presente egalement une architecture simplified 
par rapport a celui decrit en reference a la figure 2b. En effet, il comprend un 
simple doubleur 53 de frequence relte a la sortie du generateur de frequence 26 
pour generer un signal a la frequence 2F, deux demodulateurs 28, 29 (au lieu de 

15 quatre) recevant en entree le signal a la frequence 2F foumi en sortie du 
doubleur 53 pour demoduler les signaux recus par les antennes 34, 35 et filtres 
par les filtres 32, 33, deux echantillonneurs 22, 25 (au lieu de quatre) pour 
echantillonner respectivement les signaux demodutes en sortie des 
demodulateurs, les sorties des demodulateurs 6tant relives a des entries 

20 respectives du processeur 21. Dans ce systeme de commande, les accelerations 
suivant les axes Y et Z sont transmises sous la forme de signaux lumineux, 
tandis qu'une information de deplacement le long d'un axe X reliant les deux, 
antennes 34, 35 est d6duite, comme dans le premier mode de realisation, du 
dephasage entre les signaux radio re9us par les deux antennes 34, 35 espacees le 

25 long de l'axe X. 

Les figures 4a et 4b repr£sentent un troisieme mode de realisation prgfere" du 
dispositif de commande et du dispositif de traitement. Sur ces figures, des 
mesures d' acceleration suivant trois axes X, Y et Z sont effectuees a l'aide d'un 

30 accelerometre trois axes X, Y, Z (ou de trois accelerometres disposes suivant 
ces trois axes) et sont transmises entre le dispositif de commande lb et le 
dispositif de traitement 20b sous la forme de signaux lumineux, par exemple 
dans le domaine des infrarouges, en utilisant respectivement trois longueurs 
d'ondes distinctes pom- pouvoir 6tre recus par des d&ecteurs distincts prevus 

35 dans le dispositif de traitement 20b. Par ailleurs, le signal d'activation peut Stre 
transmis comme precedemment sous la forme de signaux radio ou egalement 
cons h fbrmc.d'uri "i^n-.j hinin a u:L par c-jcmph 2n infesmua-;. Lhni^iz p— rnier 
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generateur 26 de frequence F couple a Pantenne demission 36, tandis que les 
circuits radio du dispositif de commande ne comportent que le detecteur 3 
accorde sur la frequence F relie directement a l'antenne de reception 12. 

5 Dans le cas d'une transmission de signaux d'activation sous forme lumineuse, 
le dispositif de traitement 20b comprend un emetteur de lumiere 74 commande 
par le processeur 21 (figure 4b), tandis que le dispositif de commande lb 
comprend un detecteur de lumiere 65 adapte a la longueur d'onde demission de 
l'emetteur 74 dont le signal de sortie agit directement sur le circuit 9 de 

1 0 commande de 1' alimentation (figure 4a). 

Dans ce cas, Putilisateur peut desactiver temporairement la commande de 
l'appareil, en le placant dans une zone non eclairee par l'emetteur de lumiere 
74, par exempie en fermant le poing. L'interrupteur 13 prevu dans les premier 
et second modes de realisation peut done Stre supprime. 

15 

II est a noter que ce mode de transmission de signaux d'activation peut 6tre 
applique aux modes de realisation illustres sur les figures 2a, 2b et 3 a, 3b. 

Par ailleurs, sur la figure 4a, le dispositif de commande lb comprend un 
20 accelerometre 61 trois axes deiivrant trois mesures d' acceleration 
respectivement suivant les trois axes X, Y, Z, qui sont appliquees a trois. 
emetteurs de lumiere 62, 63, 64 emettant sur trois longueurs d'ondes respectives 
des signaux lumineux modules en tout ou rien par les mesures ^acceleration. 

25 Sur la figure 4b, ces signaux lumineux sont recus respectivement par trois 
detecteurs 71, 72, 73 relies au processeur 21. Pour fournir des informations de 
deplacement du dispositif de commande lb suivant les axes X et Y, le 
processeur 21 peut effectuer une double integration des mesures d'acceleration 
recues suivant ces axes. 

30 

Les figures 5a et 5b representent un troisieme mode de realisation prefer du 
dispositif de commande et du dispositif de traitement. Sur ces figures, le 
dispositif de commande lc comprend un accelerometre 81 fournissant des 
mesures d'acceleration suivant un seul axe Z qui sont transmises au dispositif 
35 de traitement 20c sous la forme de signaux lumineux, par exempie dans le 
domaine des infiarouges, tandis que la liaison radio bidirectionnelle entre ces 
deux dispositifs est conservee a la fois pour la transmission du signal 
d'activation du dispositif de commande lc et pour la determination d'un 
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deplacement suivant les axes X et Y par la mesure du dephasage de signaux 
provenant du dispositif de commande lc et recus par deux paires d'antennes du 
dispositif de traitement 20c, disposees respectivement suivants les axes X et Y. 

5 Sur la figure 5a, le dispositif de commande lc presente sensiblement la meme 
architecture que le dispositif de commande la represents sur la figure 3a, mis a 
part qu'il comporte un accelerometre 81 a un seul axe pour mesurer une 
acceleration suivant l'axe Z, cette mesure modulant un signal lumineux emis 
par un emetteur de lumiere 82. 

10 

Sur la figure 5b, le dispositif de traitement 20c comprend quatre antennes 
directives 84 a 87, par exemple du type en boucle, disposees respectivement 
suivant les axes X et Y et qui sont relives respectivement aux demodulateurs 28 
a 31, eventuellement par l'intermecliaire de filtres passe-bande 88 a 91 

15 respectifs, centres sur la frequence 2F, les sorties des demodulateurs &ant 
reliees au processeur 21 par l'intermediaire des echantillonneurs 22 a 25. De 
cette maniere, le processeur peut determiner des informations de deplacement 
suivant les axes X et Y en determinant le dephasage entre les signaux radio 
recus d'une part par les antennes 84 et 86 et d'autre part par les antennes 85 et 

20 87. 

Bien entendu, on peut n'utiliser que trois antennes, regroupees en deux paires 
d'antennes qui sont respectivement disposees suivant l'axe X et suivant l'axe Y. 

25 Comme dans le mode de realisation represents sur la figure 3b, le dispositif de 
traitement 20c comprend par ailleurs, un doubleur 53 de frequence simple, relte 
a la sortie du generateur de frequence 26 pour gen6rer un signal a la frequence 
2F qui est emis par l'antenne 36 et appliqu<§ h une entree des demodulateurs 28 
a31. 

30 

Le dispositif de traitement 20c comprend en outre un detecteur 83 reli6 au 
processeur 21 pour recevoir les signaux lumineux relatifs a 1' acceleration 
suivant l'axe Z, transmis a l'aide de l'emetteur 82 du dispositif de commande 
lc. 

35 

La mesure d'acceleration suivant l'axe Z peut egalement etre transmise sous la 

lorme d'un ?i-inal mdio enmm? -Jans k premier mode Js r*ali.-,atiou Jc. 
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suivant Taxe Z est transmise en modulant le signal issu dii doubleur 
frequence 45 avant de l'appliquer a l'amplificateur 44. 
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REVENDICATIONS 

1. Proc&te de commande d'un appareil (40), mettant en oeuvre un 
dispositif de commande (1, la, lb, lc) porte par l'utilisateur, et comprenant des 

5 Stapes consistant a mesurer des mouvements du dispositif de commande, 
determiner des commandes a appliquer a l'appareil a commander en fonction 
des mesures de mouvements du dispositif de commande, et appliquer les 
commandes a l'appareil a commander, 

caracterise en ce qu'il comprend en outre des Stapes au cours desquelles : 
10 - le dispositif de commande (1, la, lb, lc) mesure ses mouvements suivant au 
moins un premier axe (Z), et transmet les mesures de mouvements sous la 
forme de signaux vers un dispositif de traitement (20, 20a, 20b, 20c) 
connecte a l'appareil a commander (40), et 
- le dispositif de traitement determine des commandes a appliquer a l'appareil 
15 a commander, les commandes comprenant une information de deplacement 
dans un plan (X-Y) non parallele au premier axe (Z), d<§terminee a l'aide des 
signaux recus du dispositif de commande, et une information d'activation de 
commande d6terminee en fonction des mesures de mouvement suivant le 
premier axe (Z), recues du dispositif de commande. 

20 

2. Proc£d6 selon la revendication 1, 

caracteris6 en ce que les mesures de mouvements suivant le premier axe (Z), 
effectuees par le dispositif de commande (1, la, lb, lc) sont des mesures 
d'acceleration du dispositif de commande suivant le premier axe, le dispositif 
25 de traitement (20, 20a, 20b, 20c) determinant l'information d'activation de 
commande en comparant 1' acceleration mesuree a au moins un seuil pre\tefini. 

3. Proc6d6 selon la revendication 1 ou 2, 

caracteris6 en ce que le dispositif de traitement (20, 20a, 20b, 20c) d&ermine 
30 des mouvements du dispositif de commande (1, la, lb, lc) suivant un second 
axe (X) non parallele au premier axe en mesurant des dephasages d'un signal 
emis par le dispositif de commande et recu par au moins deux antennes (34, 35 ; 
84, 86 ; 85, 87) disposers espacees suivant le second axe (X). 

35 4. Proc<§de selon l'une des revendications 1 a 3, 

caracteristS en cc que le dispositif de traitement (20, 20a. 20b. 20c) determine 

•lac riioureiimui:: du dfepnsitif de command: < 1. Icl lb. J c's r.'iivnuLui: hc: -nd :■■< 
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axe (Z), en mesurant des dephasages d'un signal emis par le dispositif de 
commande et re9u par au moins trois antennes (84, 86, 85, 87) disposers 
espacees respcctivement suivant chacun des second et troisiemes axes (X, Y). 

5 5 . ProcSde selon la revendication 3 ou 4, 

caracterise en ce que le signal sur lequel porte les mesures de dephasage 
contient les mesures de mouvements du dispositif de commande (1) suivant au 
moins le premier axe (Z). 

10 6. ProcedS selon Tune des revendications 1 a 5, 

caracterise en ce qu'il comprend une etape de transmission periodique d'un 
signal d'activation au dispositif de commande (1, la, lb, lc), les Stapes de 
mesure et de transmission des mesures de mouvements du dispositif de 
commande etant effectuees uniquement a la suite de la reception du signal 

15 d'activation. 

7. Proced6 selon la revendication 6, 
caracterise en ce qu'il comprend une etape de doublage de la frequence du 
signal d'activation par le dispositif de commande (1, la, lb, lc) pour obtenir un 
20 signal ay ant une frequence double du signal d'activation, et une etape de 
modulation du signal a frequence double pour transmettre les mesures de 
mouvement du dispositif de commande vers le dispositif de traitement (20, 20a, 
20b, 20c). 

25 8. Systeme de commande d'un appareil (40), le systeme de 

commande comprenant un dispositif de commande (1, la, lb, lc) porfcS par 
l'utilisateur et communiquant avec 1' appareil a commander, le dispositif de 
commande comprenant des moyens pour mesurer ses mouvements, 
caract6ris6 en ce que les moyens de mesure de mouvements du dispositif de 

30 commande (1, la, lb, lc) sont concus pour effectuer une mesure de mouvement 
suivant au moins un axe (Z), le dispositif de commande (1, la, lb, lc) 
comprenant des moyens (12 ; 62, 63, 64 ; 82) pour emettre des signaux 
contenant les mesures de mouvements, le systeme comprenant en outre un 
dispositif de traitement (20, 20a, 20b, 20c) connecte a 1' appareil a commander 

35 (40) comportant des moyens pour recevoir les signaux contenant les mesures de 
mouvements, transmis par le dispositif de commande, eti des moyens pour 
determiner des commandes a appliquer a l'appareil a commander, les 
commandes comprenant une information de deplacement dans un plan (X-Y) 
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non paralieie au premier axe (Z), determine a Taide des signaux re9us du 
dispositif de commande, et une information d'activation de commande 
d&erminee en fonction des mesures de mouvements suivant le premier axe (Z), 
effectuees par le dispositif de commande. 

5 

9. Systeme de commande selon la revindication 8, 

caracterise en ce que le dispositif de commande (1, la, lb, lc) comprend des 
moyens pour mesurer Tacceleration du dispositif de commande suivant le 
premier axe (Z), et pour transmettre au dispositif de traitement (20, 20a, 20b, 
10 20c) les mesures d'acceleration suivant cet axe, le dispositif de traitement 
comprenant des moyens de comparaison des mesures d'acceleration recues a un 
seuil predeTini, pour determiner reformation d'activation de commande. 

10. Systeme de commande selon la revendication 8 ou 9, 

1 5 caracterise en ce que le dispositif de traitement (20, 20a, 20b, 20c) comprend au 
moins deux antennes (34, 35 ; 84, 86 ; 85, 87) disposers espacees suivant un 
second axe (X) non paralieie au premier axe (Z), des moyens pour mesurer des 
dephasages entre les signaux emis par le dispositif de commande et recus par 
les deux antennes, et des moyens pour determiner un deplacement du dispositif 

20 de commande (1, la, lb, lc) suivant le second axe (X) en fonction des 
dephasages mesures par les moyens de mesure de dephasage. 

1 1 . Systeme de commande selon l'une des revendications 8 a 10, 
caracterise en ce que le dispositif de traitement (20, 20a, 20b, 20c) comprend au 

25 moins trois antennes (84, 86, 85, 87) disposees espacees respectivement suivant 
respectivement un premier et un second axes (X, Y) non paralleles entre eux et 
non paralleles au premier axe (Z), des moyens pour mesurer des dephasages 
entre les signaux emis par le dispositif de commande et recus par les antennes, 
et des moyens pour determiner un deplacement du dispositif de commande (1, 

30 la, lb, lc) dans un plan (X-Y) contenant les seconds et troisiemes axes, en 
fonction des dephasages mesures par les moyens de mesure de dephasage. 

12. Systeme de commande selon Tune des revendications 8 a 1 1, 
caracterise en ce que le dispositif de traitement (20, 20a, 20b, 20c) comprend 

35 des moyens (26, 36) de transmission periodique d'un signal d'activation au 
dispositif de commande (1, la, lb, lc), le dispositif de commande comprenant 

(\"5 moyens f2'$ .».>ui J JLici=r un? r?c?Diion du-iagnal d : nah\-:Tj:.;i. ..ies moyens 
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d'un signal d'activation, et des moyens pour activer la transmission de signaux 
vers le dispositif de traitement pendant une duree pr6deTinie a la suite de la 
reception du signal du signal d'activation. 

5 13. Systeme de commande selon la revendication 12, 

caracteris6 en ce que le dispositif de traitement (20, 20a, 20c) comprend des 
moyens pour 6mettre le signal d'activation sous la forme d'un signal 
radioelectrique. 

1 o 14. Systeme de commande selon la revendication 12, 

caracterise en ce que le dispositif de traitement (20b) comprend des moyens 
pour emettre le signal d'activation sous la forme d'un signal lumineux. 

15. Systeme de commande selon Tune des revendications 8 a 14, 

1 5 caracterise en ce que le dispositif de commande (1) comprend des moyens pour 
transmettre les signaux de mesure de mouvements suivant au moins le premier 
axe (Z) sous la forme d'un signal radio61ectrique. 

16. Systeme de commande selon l'une des revendications 8 .a 14, 
20 caracteris6 en ce que le dispositif de commande (la, lb, lc) comprend des 

moyens pour transmettre les signaux de mesure de mouvements du dispositif de 
commande suivant au moins le premier axe (Z) sous la forme d'un signal 
lumineux. 

25 17. Systeme de commande selon l'une des revendications 8 k 16, 

caracteris6 en ce que le dispositif de commande comprend un interrupteur (13) 
pour le mettre hors tension. 

18. Systeme de commande selon l'une des revendications 8 a 17, 
30 caracterise en ce que le dispositif de commande (1, la, lb, lc) presente une 

forme telle qu'il peut s'engager sur un doigt de l'utilisateur. 

19. Systeme de commande selon la revendication 18, 
caracterise en ce que le dispositif de commande comprend un interrupteur (13) 

35 pour le mettre hors tension, dispose de maniere a etre sous tension uniquement 
lorsqu'il est engage sur un doigt de Putilisateur. , 
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